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Zagadnienia na egzamin inzynierski z automatyki i robotyki

Ujemne sprzezenie zwrotne w uktadach regulacji automatycznej (wtasciwosci i rola)

Schematy blokowe w uktadach regulacji automatycznej (podstawowe przeksztatcenia, reguta wzmocnien
Masona)

Transmitancja operatorowa (wtasciwosci, metody wyznaczania)

Stabilnos¢ liniowych obiektéw dynamicznych (definicja, kryteria stabilnosci)

Regulatory typu PID (struktura, synteza, implementacja dyskretna)

Charakterystyki czasowe i czestotliwosciowe podstawowych obiektéw dynamicznych

Opis pozycji i orientacji ogniw manipulatora robota przemystowego i obiektéw znajdujacych sie w jego
otoczeniu

Kinematyka odwrotna szescioosiowego robota przemystowego

Profilowanie predkosci/przyspieszenia w uktadach sterowania numerycznego maszyn numerycznych i
robotéw przemystowych

Magistrale komunikacyjne w uktadach automatyki (magistrale ogdlnego przeznaczenia, magistrale
czujnikowe, magistrale w sterowaniu ruchem)

Sterowanie nadazne - uktady regulacji potozenia i sprzezenie do przodu (ang. feedforward)

Serwonapedy stosowane w maszynach numerycznych, robotach przemystowych i maszynach
technologicznych - podstawowe parametry i krétka charakterystyka

Struktura sterowania napedami DC i PMSM (budowa, wtasciwosci, synteza kaskadowej struktury regulacji)
Napedy z silnikami skokowymi (interfejs komunikacyjny, podstawowe cechy i parametry)

Przemienniki czestotliwosci skalarne i wektorowe

Sterowniki PLC (budowa, zasada dziatania, programowanie)

Sterowanie ruchem w sterownikach PLC (interfejsy, zastosowania, standard PLCOpen Motion Control)
Bezpieczenstwo funkcjonalne w uktadach automatyki przemystowej i robotyce

Metody modulacji stosowane w sterowaniu przeksztattnikami energoelektronicznymi (modulacja z
sygnatem nosnym, modulacja metodg wektora przestrzennego napiecia)

Podstawowe topologie i zasada dziatania przeksztattnikdw energoelektronicznych (DC/DC, AC/DC, DC/AC)
Przerwania w systemach mikroprocesorowych (priorytety, rejestracja i wykonywanie podprogramu obstugi
przerwania)

Rodzaje pamieci komputerowych - podziat pod wzgledem sposobu przechowywania danych oraz pod
wzgledem interfejsu

Struktury programowalne CPLD FPGA i CSoC

Sposoby adresowania w systemach mikroprocesorowych (wady i zalety, wptyw adresowania na kod
maszynowy)

Przetworniki analogowo-cyfrowe (zasada dziatania, podstawowe parametry)

Metody pomiaru wielkosci elektrycznych (prad, napiecie, moc) w automatyce (rodzaje czujnikéw, zasada
dziatania)

Metody pomiaru wielkoSci nieelektrycznych (potozenie katowe, predkos¢ katowa, moment, cisnienie,
przeptyw gazow i cieczy, sity (masy i nacisku)) w automatyce (rodzaje czujnikdw, zasada dziatania)
Podstawowe parametry i charakterystyki sygnatdw stacjonarnych deterministycznych i losowych

Zasady prébkowania sygnatéw o widmie prazkowym oraz dolnopasmowych i pasmowych o widmie ciggtym
Podstawowe informacje o DFT (wzdr, skalowanie osi czestotliwosci, rozdzielczos¢ DFT w dziedzinie
czestotliwosci, przeciek widma, okna)
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